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5 STYRSYSTEM 

TEKNISKT OMRAOE 

Fflrellggande uppfinnfng avser ett styrsystem fdr styrning av en 
10 eiler flora manipulatorer. varvid styrsystemet innefaUar en eller 
fiera datorer och drivenheter far styrning av manipuiatorema. En 
manipulator Sr en rfirlig mekanlsK enhet vara rsrelser drivs av en 
eller flera motorer. Uppflnningen ar tllldmpbar pd alia typer av 
mekaniska enheter vilkas rOrelser styrs av ett datorprogram. Ex* 
15 empel pd manipulatorer Sr Industrirobotar och transportmedel s&- 
som rullband. Uppfmnlngen Sr sdrskilt anvflndbar i samband mad 
styrning av industrirobotar. 

Fdreliggande uppfinning avser fiven anvdndning av styrsystemet 
20 eniigt uppfinningen f«r styrning av en Industrirobot. 

FOraliggande uppfinning avser dven en metod fdr styrning av en 
eller fiera manipulatorer. 

25 TEKNIKENS STANDPUNKT 

En industrirobot Innefattar ett fiertal armar som dr vridbara rela- 
tlvt varandra kring ett fiertal axlar. Axlamas rOrelser drivs av 
motorer monterade pA varje axel. Axlamas hastlgheter och ac- 

30 celerationer styrs av robotens styrsystem som genererar styrslg- 
naler till motorerna. Styrsystemet innefattar drivdon som styr 
motorerna genom att omvandia UkstrOm till en variabel vdxel> 
strfim I beroende av styrsignaler frSn en axeldator. Varje motor 
har ett eget drivdon. Styrsystemet kan ha en eller flera axeldato- 

35 rer. Vidare innefattar styrsystemet en huvuddator som ar anpas. 
sad far att exekvera ett program med instruktioner fdr rdrelserna 
och som_ fdrser axeldatorn med styrinstruktioner. Dessa styrin- 
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struktioner omvandlas dedan av axeldatorn till styrslgnaler fOr 
drivdonen. Axeldatoms funktlon ar sdledes att se till att order 
frdn huvuddatorn utfdrs. Huvuddatorn har till uppgift att planera 
robotens rdrelsebana. s. k. banplanerlng. och axeldatorn har till 
5 uppgift att se till att roboten utfflr den planerade banan. Styrsig- 
nalerna till drivdonen bestSmmer motormoment. motorhastlgheter 
och drivdonsstrommar fer varje axel. Huvuddatorn har aven 
m&nga andra uppglfter sdsom att hantera I/O system, appllka- 
tfonsprogram, interpotering och kommunlkation med externa sy- 
10 stem. 

Ett traditionellt styrsystem till en industrirobot utgdrs av en sam- 
manhdllen enhet, ddr de olika delarna I styrsystemet, sdsom hu- 
vuddator, axeldator och drivdon, Sr monterade i ett och samma 
15 skdp med en gemensam kraftfOrsarjning, ett gemensamt grdns- 
snitt utdt och ett gemensamt hOlje. Styrsystemet flr farsett med 
en Intern buss fOr kommunlkation mellan de olika delarna. 

Det ar kant fr&n Europapatent nr 728 559 B1 att Istdllet anordna 
20 drivdonen direkt pd roboten. Vart och ett av drivdonen monteras 1 
anslutning till den motor som det ska styra. Detta flr fOrdelaktigt. 
eftersom kablarna mellan drivdonen och motorn blir kortare. vil- 
ket minskar utstrSlnlngen av hfigfrekventa elektromagnetiska vi- 
gor som I sin tur kan orsaka stdrningar. Ytterllgare en fOrdel med 
25 kortare kablar ar att man minskar risken fdr inkommande EMC- 
stdmlngar pA styrsignalerna. 

Det ar vanllgt att ha flera robotar anordnade tiflsammans I till- 
verkningsceller eller langs med en tillverkningslina. I sddana till- 

30 lampningar Sr robotarna antlngen fdrsadda med var sitt styrsy- 
stem eller med ett gemensamt styrsystem. Ett sSdant gemensamt 
styrsystem innehdiler en huvuddator och en eller flera axeldato- 
rer samt en drivenhet per robot. En drivenhet Innefattar ett flertal 
drivdon. vaniigtvis mellan sex och nio drivdon beroende pd hur 

35 manga motorer som ska styras. Axeldatorema och huvuddatorn 
kommunlcerar via en Intern buss. 
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En nackdel med dessa styrsystem 3r att de dr oflexibla. Om man 
till exempel vill Idgga till en ny funktion eller byta ut ndgon del av 
styrsystemet s& mdste man idag gd in och dndra i det befintliga 
styrsystemet. Pdr att man ska kunna Idgga till fiera robotar mdste 
5 det befintliga styrsystemet antlngen vara Averdlmenslonerat re- 
dan frdn b6rjan avseende datorkraft och strAmfdrsOrjning eller 
ocksS mdste hela eller delar av styrsystemet bytas ut eller bygg- 
as om fOr att erhdila nOdvdndig datorkraft och strdmf^irsarjning. 

10 REDOGORELSE FOR UPPFINNINGEN 

Andamiiet med fdrellggande uppflnning dr att tlllhandahdila ett 
flexibelt styrsystem ftr styrning av en eller flera manipulatorer. 
Att styrsystemet dr flexibelt innebdr att det fir Ifitt att ansluta en 
15 ny manipulator till styrsystemet. att ISgga till en ny funktion till 
styrsystemet och att byta ut ndgon del av styrsystemet. 

Oetta Sndamdi uppnds med det inledningsvis avgivna styrsyste- 
met som kannetecknas av att styrsystemet innefattar ett flertai 

20 separata modular, anordnade att hantera skllda funktloner, varvid 
var och en av modulerna har sin egen strfimfdrsdrjning och Sr 
anordnad att kommunicera med dtminstone ndgon av de dvriga 
modulerna. varvid datorerna och drivenheterna ar anordnade i 
modulerna. Varje modul fir autonom och har ett eget vfiidefinierat 

25 grdnssnitt gentemot de Ovriga modulerna. De separata moduler- 
na kan antlngen placeras tillsammans eller geografiskt dtskilda 
pd lampliga platser. 

Tack vare att styrsystemets funktloner har delate upp i ett flertai 
30 separata moduler med egen str6mf5rsdrjnfng Sr det IStt att ISgga 
till en ny funktion elier utOka styrsystemets kapacitet genom att 
ansiuta en ny modul. Nar n&got gdr sdnder hos styrsystemet. dr 
det bara att byta ut den trasiga modulen. Pdr varje modul som 
: Idggs till Okar styrsystemets totala strOmfdrsOrjning. Om en ny 
. 35 manipulator ska anslutas till styrsystemet rflcker det med att an- 
sluta ytterligare en modul far aU uppgradera styrsystemet. Styr- 
systemet behdver sdledeslnte dverdimensioneras frdn bftrjan 
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Uppfinningen innebar att man identifierar sjfllvstSndiga funktio- 
nella enheter och skapar separata modular mod dessa funktio- 
ner. sS satt minskas behovet av informationsutbyte mellan 
5 moduierna» vliket innebSr att det inte beh6v8 nftgon hdg band- 
bredd f6r kommunikationskanalema mellan modulerna. Darmed 
rficker det att anvdnda vanliga enkia standardprotokoll fdr kom- 
munlkatlonen mellan modulema och sdledes kan billlga standard- 
komponenter anvdndas. 

10 

Enllgt en fOredragen utfdrlngsform av uppfinningen Innefattar 
styrsystemet en separat huvuddatormodul och dtmlnatone en se- 
parat drivmodult varvid huvuddatom Sr anordnad I huvuddator- 
modulen och axeldatorn dr anordnad I drivmodulen. Detta dr fdr- 
15 delaktlgt nar man vill ansluta en ny manipulator till styrsystemet, 
eftersom det rdcker att ansluta en ny drivmodul fdr att upp- 
gradera styrsystemet bSde avseende strOmfOrsdrjning och dator- 
kraft. 

20 Enllgt ytterfigare en fdredragen utfdrlngsform av uppfinningen in- 
nefattar styrsystemet dtminstone tvA separata drivmoduler. Med 
f6rdel dr varje drivmodul anordnad att styra en manipulator. 6e- 
nom att inrdtta varJe drivmodul sd att den styr en manipulator Sr 
det bare att ansluta en ny drivmodul varJe gdng man ifigger till en 

25 ny enhet. 

Enllgt ytterligare en fOredragen utfdrlngsform av uppfinningen in- 
nefattar ndmnda drivmodul en drivenhet som innehdller ett flertal 
drivdon. En fOrdel med att sdtta drivdonen tillsammans med axel- 
30 datorn ar att det biir latt att ansluta en ny manipulator. StrdmfOr- 
sdrjningen till drivmodulen ar anpassad till antalet drivdon, Nar 
styrsystemet utOkas med ytterligare en drivmodul. bllr strdmfdr- 
sftrjningen automatiskt anpassad till antalet drivdon och ddrmed 
till antalet anslutna manipulatorer. En ffirdei med att satta alia 
. 35 drivdonen tillsammans i samma modul ar att det gdr det mfijiigt 
att fdrse drivdonen med gemensam kylnlng. 
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Eniigt ytterilgare en utfdringsform av uppfinningen Innefattar styr- 
systemet en separat transformatormodul, vllken har en transfer- 
mator och &r anordnad att transformera inkommande vaxelspSn- 
ning till rStt spSnningsnivS fdr modulerna. Olika Idnder levererar 
vfixelstrdm med olika spanningsnlvder. Om det behOvs en trans- 
formator och i sd fall vllken, beror pd vilket land som systemet 
ska std i. Tack vare att transformatorn ar anordnad som en sepa- 
rat modul 3r det enkeit att byta ut modulen om man behdver en 
annan transformator. 



Eniigt ytterilgare en utfdringsform av uppfinningen innefattar styr- 
systemet en separat kontrolipanelmodui med styrsystemets kon- 
trolipanei. Qenom att anordna kontroilpanelen 1 en separat modul 
ar det mOJIigt att integrera kontroilpanelen I ndgon annan utrust- 
15 ning sd att den bllr littillgdnglig f6r operatdren. 



Eniigt ytterilgare en utfdringsform av uppfinningen dr var ocli en 
av modulerna innesluten i ett eget haije. HOIJet skyddar modular* 
na mot omgivningen och g6r det mdjiigt att placera modulerna 

20 var fdr sig. Med fordei Sr modulerna anordnade fysiskt dtskllda. 
PA sd s^tt kan modulerna Idtt spridas ut och placeras pd skilda 
platser. I mdnga fall 3r det fOrdeiaktigt att kunna sprlda ut mo- 
dulerna p& olika piatser. Drivmodulerna vili man heist placera sd 
ndra motorerna som mdjiigt fdr att fd korta kablar som ar mindre 

25 kSnsliga fdr EMC-stdrningar. 1 mdnga industrler rftder det brlst pd 
ledig goivyta pA grund av komprimerade titlverkningsceller och 
iinor. Med ett drivsystem eniigt uppfinningen dr det mdjiigt att 
placera de olika modulerna ddr det finns iedig goivyta. 

30 Eniigt ytterilgare en utfdringsform av uppfinningen dr Stminstone 
ndgra av modulerna anordnade att kommunicera via Ethernet. 
Ethernet dr ett enkeit standardprotokoll. Genom att anordna mo> 
duierna sd att de kan anvftnda Ethernet kan biliiga standardkom- 
ponenter anvSndas. 



Eniigt ytterilgare en utfdringsform av uppfinningen innefattar 
styrsystemet dtmlnstone tre sddana modular. Ett styrsystem kan 
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innehdiia mdnga moduler. varav n&gra moduler hanterar olika 
funktioner och andra hanterar samma funktion. Det ar sdiedes 
mdjiigt att styrsystemet fnnehdlter flera moduler med samma 
funktion. Med kannetecknet att styrsystemet innefattar dtminsto- 
ne tre moduler avses att styrsystemet innefattar tre moduler. 
oberoende av om dessa hanterar skilda eller samma funktion. 



Ytterligare ett dndamdl med uppfinningen dr att anvisa en metod 
f5r styrning av en eller flera manipulatorer. Delta SndamSI upp- 

10 nds med en metod som kdnnetecknas av att nSmnda en eller fie- 
ra datorer och drivenheter anordnas I moduler. att modulerna an- 
ordnas med egen strdmfOrsOrjnIng och att modulerna bringas att 
kommunicera med dtmlnstone ndgon av de dvrlga modulerna. 
Styrsystemet delas upp i ett flertal separata moduler anordnade 

15 att hantera skilda funktioner, varvid modulerna ferses med egen 
str{Smf6rs0rjning och bringas att kommunicera med dtmlnstone 
ndgon av de Ovriga modulerna. 

Aven om det inte uttrycks explicit i kraven sd tdcker uppfinningen 
20 ocksd metoden I kombination med kSnnetecknen enllgt ndgot av 
bifogade krav pS styrsystemet. 

FIGURBESKRIVNING 

25 FOreliggande uppflnning ska nu fdrkiaras med hjaip av olika sd- 
som exempei beskrivna utfdringsformer och med hinvlsning till 
de bifogade ritningarna. 

Figur 1 visar ett styrsystem enllgt kdnd teknik. 

30 

Figur 2 visar ett styrsystem enligt en fdrsta utfdrlngsform av upp- 
finningen. 

FIgur 3 visar ett styrsystem enligt en fsrsta utfdrlngsform av upp- 
35 finningen. 



- F'gur 4 ylsar styrsystemet mer I detalj. 
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BESKRIVNING AV UTFORINGSFORMER 



Figur 1 visar ett styrsystem 1 enilgt teknikens stdndpunkt som 
5 styr tre tndustrirobotar 2. Styrsystemet 1 inneh&fler en huvudda- 
tor 4, tre axeldatorer 6 och tre drivenheter 8 som vardera inne- 
hdller ett antal drivdon. Varje drivenhet 8 Sr ansluten till en robot 
2 och fOrser roboten med styrsignaler och elkraft. Huvuddatorn, 
axeldatorerna och drivenheterna dr anordnade tillsammans och 

10 utgdr en enhet som omsluts av ett gemensamt hOlJe 10. Styrsy- 
stemet har ett gemensamt 8tr6mfdrsdrjnlngsaggregat som produ- 
cerar spSnningar med r&tt kvalitet och med ratt ntvd fdr alia delar 
som ingdr i styrsystemet. Huvuddatorn och axeldatorerna kom- 
municerar med varandra och med drivenheterna via en intern 

15 buss som ej visas i figuren. 

ett styrsystem enilgt uppflnningen Innefatlar mlnst tre separata 
moduler, som ar anordnade att hantera skilda funktioner. Det 
Anns ©tt flertal ollka typor av moduler och varje typ av modul har 
20 sin egen funktlon. Varje modul har ett eget vfildeflnierat grans- 
snitt gentemot de Ovriga modulema. Ndr modulerna kopplas Ihop. 
blldar de ett styrsystem med alia de funktioner som ett tradltlo- 
nellt styrsystem har. Styrsystemet som byggs Ihop av de sepa- 
rata modulerna behOver Into Innehdlla alia typer av moduler och 
25 kan Innehdlla flora moduler av samma typ. Modulerna har sin 
egen strfimfdrsdrjnlng och ar anordnade sd att de kan kommunl- 
cera med dtminstone ndgon av de Ovriga modulerna. Ett flertal av 
de ollka typerna av modular ar ocksd fOrsedda med egen dator- 



kraft. 



Figur 2 visar ett styrsystem enilgt en utfOrlngsform av uppfln- 
ningen som styr tre robotar 2. I figuren visas fyra moduler, en 
huvuddatormodul 12 och tre drivmoduler 14. Styrsystemet inne- 
hailer aven andra moduler som into visas I figuren. Huvuddator- 
35 modulen 12 Innefattar styrsystemets huvuddator 4 och hanterar 
huvuddatorns funktioner sdsom att exekvera robotprogram och 
ge order till drivmodulen betraffande robotens r&relse sdsom 
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Onskad position och hastlghet. Var och en av drivmoduierna 14 
Innef attar en axeldator 6 och en drivenhet 8. Orivmodulens funk- 
tion ar att utf6ra huvuddatorns order att roboten utfttr den be- 
ordrade rOrelsen. Varje modul 12. 14 ar innestuten I ett eget h5IJe 
5 IS och utgfir en separat fysisk enhet. Var och en av drivmoduier- 
na 14 ar direkt ansluten till huvuddatormodulen och kommunlce- 
rar med denna via en Ethemet-iank. 

Figur 3 visar en annan utfOrlngsform av ett styrsystem enligt 
10 uppfinningen, ddr drivmoduierna 14 istailet ar anordnade i serle. 
Den forsta drivmodulen ar ansluten till huvuddatormodulen 12 
och till den andra drivmodulen som i sin tur ar ansluten till den 
tredje drivmodulen. Dessa anslutningar innefattar kommunikation 
via Ethernet. Elkraft dverfdrs separat till varje modui. 

15 

FIgur 4 visar mer I detaij en utfOringsform av ett styrsystem enligt 
uppfinningen. Styrsystemet innefattar fern olika typer av moduler: 
en huvuddatormodul 12. en drivmodul 14. en kontrollmodul 16. 
en transformatormodul 18 och en kund-i/O-modul 20. Huvudda- 

20 tormodulen 12 innehdlier huvuddatorn. robotens kommunikations- 
kort (RCC) och ett eller flora fditbusskort. Huvuddatorn utgdr 
centrum av systemet och den styr och reagerar pa kommunika- 
tion fran andra delar av systemet. Huvuddatorn exekverar robot- 
program och ger order till drivmodulen betraffande robotens po- 

25 sitlon och hastighet. Drivmodulen 14 innefattar en drivenhet med 
upp till nio drivdon. axeldator och kontaktorkort. En drivmodul 
kan saiedes driva en sexaxMg robot med tre externa axlar. 

Kontroiimodulen 16 innefattar en driftpanel med fnbyggd strdm- 
30 fdrsflrjning och styrsystemets kontrollpanei med n6dstoppsknapp 
och knappar fdr att vaija olika instaiinlngar samt en huvudstrflm- 
brytare. Kontroiimodulen 16 utgOr centrum fdr sakerhatsfunktio- 
noma hos roboten och den 6vervakar hela sakerhetskedjan. De 

sakerhetssignalerna fdr roboten ar anslutna 
■35 till drlftpanelen. Kontroiimodulen innehdtler fOretradesvis en da- 
tor. En barbar programmerlngsenhet (TPU) 22 ar ocksd ansluten 
till kontroiimodulen 16. Programmeringsenheten 22 anvands av 
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en operator f6r programmering av roboten. Kund-l/O-modulen in- 
nef attar l/O-paneter och Str anpassad fOr att ta emot elektrisk ut- 
rustning eller annan elektronik. Vilken typ av elektronik eller ut- 
rustning som sStts in modulen bestdms av robotens anvdndare. 
Utrustningen som sdtts in kan exempeivls en svetsmaskin eller 
en mSlnlngsmaskin. Det mojiigt fdr anvdndaren att gOra externa 
andringar i denna modul, sd att den passar anvdndarens dnske- 
mdl. 



10 Transformatormodulen 18 Innefattar en traneformator och en 
strdmbrytare. Transformatormodulen mates med vaxelapflnnlng 
frftn einatet och transfdrmerar vflxeispinningen till anekad span- 
nIngsnlvA. Transformatormodulen matar I sin tur de 5vriga modu- 
lerna med vaxeispdnning. Alia modular har sin egen strdmf<)r- 

15 sOrJning, vilket innebar att de dr forsedda med ett strOmfdrsOrj* 
ningsaggregat 26 som omvandlar inkommande vaxelstrOm till lik- 
strdm och producerar de spdnningar som behdvs i modulen. 
Str6mf0rs0rjnlngsaggregaten 26 producerar spdnningar med ratt 
kvalitet och med ratt nivd fdr sin modul. 

20 

Var och en av modulerna 12-20 ar Innesluten i ett hOlje som 
skyddar mot f6roreningar I omgivningen. De moduler som har be- 
hov darav ar fArsedda med egen kylning. Inkommande spanning 
till transformatormodulen 1$ transformeras av transformatorn till 

25 en lampllg spdnnlngsnlva och tlllfdrs sedan modulerna via kab- 
larna 24a-c anslutna till strOmfdrsdrjnIngsaggregaten 26 1 modu- 
lerna. 1 detta utfOringsexempel kommunlcerar huvuddatormodu- 
len 12 med kontrollmoduten 16 via en Ethernet-kabel 28a. Hu- 
vuddatormoduien 12 kommunlcerar ocksd med drivmodulen 14 

30 via en Ethernet-kabel 28b. l-iuvuddatorn fdrser axeldatorn i driv- 
modulen med nya referenser var 4 ms. Huvuddatormodulen 12 
och kund-l/O-modulen 20 ar anslutna till varandra via en faitbuss 
30. 

A 

1» 

35 Vilka moduler och hur mdnga av varje typ som Ingir I styrsyste- 
met varierar beroende pd appiikation. Det bOr atmlnstone Annas 
en huvuddatormodul, en drivmodul och en kontrollmodul. Styrsy- 
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stemet kan ha ingen eller flera transformatormoduler respektive 
Ingan aller flera kund-l/O-moduler. I en Hten robotkonflguratlon 
kan transformatorn istailet placeras i drivmodulen. 

5 Uppfinnlngen Sr Inte begrSnsad till de visade utfdringsformema 
utan kan varieras och modifieras inom ramen f6r de eflerfdljande 
kraven. Uppdeinlngen av modulerna mad avseende p& vilka funk- 
tloner de ska hantera kan g6ras pd andra sfltt an de som visas I 
ovanstSende utf5ringsexempel. Antalet oiika typer av modular 

10 kan ocksS variera. Principen vid uppdeinlngen av styrsystemets 
funktioner i otika moduler dr att man vaijer att dela upp funktlo- 
nerna pd sdtt att det krdva ad litet informatlonautbyte som 
mdjiigt mellan modulerna. I en annan utfdrlngsform av uppfin- 
nlngen Innehdtler drivmodulen endast axeldatorn och drivdonen 

15 ar istailet anordnade pd roboten i anslutning till motorema. 
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1, Ett styrsystem fttr styrnlng av en eller flera manlpulatorer 
(2), varvid styrsystemet innefattar en eller flera datorer (4, 6) och 

5 en eller flera drivenheter (8) f<ir styrnlng av manlpulatorn, KiiL: 
netBcknat av att styrsystemet innefattar ett flertal separata mo- 
duler (12, 14, 16, 18. 20), anordnade att hantera skilda funktio- 
ner. varvid var och en av modulerna har ain egen strdm- 
fOrsdrjning (26) och ar anordnad att kommunlcera med dtminsto- 

10 ne nftgon av de dvrlga modulerna. och att nfimnda en eller flera 
datorer (4, 6) och drivenheter (8) dr anordnade I modulerna. 

2. Ett styrsystem entlgt krav 1. kannatecknat av att styrsyste- 
met Innefattar drlvdon som styr motorer som driver manipulatorns 

15 r6relser, en axeldator (6) som tlllhandahdiler styrslgnaler till driv- 
donen och en huvuddator (4) som dr anpassad f6r att exekvera 
ett program med instruktloner fdr raretserna och som fdrser axel- 
datorn med styrinstruktioner, varvid en av nSmnda moduler ar en 
huvuddatormodul (12), vllken Innefattar huvuddatorn (4) och en 

20 annan av namnda moduler ar en drivmodul (14). vilken Innefattar 
axeldatorn (6). 



3. Ett styrsystem enligt krav 2. kannatecknat av att styrsyste- 
met Innefattar dtmfnstone tvd separata drlvmoduler. 

4. Ett styrsystem enligt krav 3, kannatecknat av att varje driv- 
modul (14) ar anordnad att styra en manipulator (2). 



5. Ett styrsystem enligt nSgot av kraven 2-4. kannetecknat av 
30 att namnda drivmodul (14) innefattar en drivenhet (8) som inne- 

hailer en eller flera drivdon. 

6. Ett styrsystem enligt ndgot av kraven 2-5, kannetecknat av 
att en av namnda moduler ar en transformatormodul (18) vilken 

35 innefattar en transformator. 
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7. Ett styrsystem enligt ndgot av fdregdende krav. h^pi>e*69K- 
nat av att en av nSmnda moduler ar ©n kontrollmodul (16) vllken 
innef attar styrsystemets kontrollpanel. 

5 8. Ett styrsystem enligt ndgot av f6regdende krav« Hanne<e^ki 
nat av att var och en av modulerna omsluts av ett eget hdije (15). 

9. Ett styrsystem enligt ndgot av fdreg&ende krav. kanneteck« 
nat av att modulerna Sr anordnade fysiskt Atskilda. 

10 

10. Ett styrsystem enligt ndgot av f5regdende krav, kftnneteck- 
nat av att dtminstone ndgra av modulerna flr anordnade att kom- 
municera via Ethernet. 



15 11. Ett styrsystem enligt ndgot av fdregdende krav, kanneteck- 
nat av att ndmnda manipulator ar en industrirobot (2). 

12. Ett styrsystem enligt ndgot av fdregdende krav, kanneteck- 
nat av styrsystemet innefattar dtminstone tre moduler. 

20 

13. Anvandning av ett styrsystem enligt ndgot av kraven 1-11 
fdr styrning av en industrirobot. 

14. Metod fttr styrning av en eller flora manipulatorer (2), varvld 
25 styrsystemet innefattar en eller flora datorer (4, 6) och drlvenhe* 

ter (8) f6r styrning av manipulatorn. kannetecknad av att namnda 
en eller flora datorer och drivenheter anordnas i moduler (12. 14, 
16. 18, 20), och att modulerna anordnas med egen strfimfdrsfirj- 
ning (26) och att modulerna bringas att kommunlcera med atmin- 
30 stone ndgon av de Ovriga modulerna. 



.•. 15. Metod enligt krav 14, kannetecknad av att styrsystemet in- 

nefattar drivdon som styr motorer som driver manipulatorns rd- 
reiser, en axeldator (6) som tillhandahailer styrsignaler till driv- 
35 donen och en huvuddator (4) som dr anpassad ffir att exekvera 
ett program med instruktloner fdr rOrelserna och som ffirser axel* 
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datorn med styrinstruktloner. varvid axeldatorn och huvuddatorn 
anordnas i skilda modular. 
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SAMMANPATTNING AV UPPFINNINGEN 



ett styrsystem fdr styrning av en eller flera manipuiatorer (2). 
varvid styrsystemet innefattar en eller flera datorer (4, 6) och en 

5 eller flera drivenheter (8) fdr styrning av manipulatorn. Styrsy- 
stemet innefattar ett flertal separata modular (12, 14) anordnade 
att hantera sltiida funktioner. varvid var och en av modulerna har 
sin egen stramfdrsOrJning och dr anordnad att kommunicera med 
dtminstone nSgon av de avrlga modulerna, varvid datorerna (4, 

10 6) och drivenheterna (8) dr anordnade i modulerna. 

Metod fdr styrning av en eller flera manlpuiatorer. varvid styrsy- 
stemet Innefattar en eller flera datorer (4. 6) och en eller flera 
drivenheter (8) fOr styrning av manipulatorn. Styrsystemet delas 
15 upp i ett flertal separata modular anordnade att hantera skllda 
funktioner, varvid modulerna fOrses med egen str5mf6r86rjning 
och bringas att kommunicera med dtminstone ndgon av de ovriga 
modulerna. 



20 (Ftgur 2) 
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